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情報 g(p)に，係数 ai をかけた式で構成されている [4]．遺伝的
アルゴリズムをパラメータ最適化に使用することで，歩行を行
うために適している係数 ai を求める．














2. Pitch軸に CPG，Roll軸に cos波を適用
3. Pitch軸に CPG，Roll軸に CPGを適用




の Pitch 軸，Roll 軸，Yaw 軸
の定義






















選択 エリート保存 (上位 10個)
交叉 一点交叉
評価式 E=前進距離-横軸の進行距離










示す．図 5 は右足が赤線，左足が緑線に対応しており，1 を出
力している時間が接地している時間を表している．また Pitch
軸に CPG の出力のみ与えた場合と，Pitch 軸に CPG の出力，






図 4 右腰の CPGの出力 図 5 接地判定
表 2 シミュレーション結果の比較





図 4，図 5 から，周期的なリズム振動を生成し，左右の脚がほ
ぼ等間隔で接地と非接地を繰り返している事から，今回設定し
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